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Elnparkhil£e 



Die Erfindung betrif ft eine Elnparkhilfe fur ein Fahrzeug 
mlt einer Fahrzeuglenkung mit einem Lenkhandrad (Lenkrad) 
und einem Lenkmomenten-Regelungsmodul, mittels welchem dem 
Lenkrad ein Lenkmoment aufpragbar ist. 

Die Erfindung betrifft ebenso ein Lenkmoment en - 
Regelungsmodul fiir ein Fahrzeug mit einer Lenkung. 

Die Erfindung betrifft auch ein Verfahren zur Fahrer- 
Lenkunter stutzung . 

Die Erfindung betrifft auch ein Fahrererkennvmgsmodul fiir 
ein Fahrzeug. 

Die Erfindung betrifft dariiber hinaus ein 
Langsdynamiksteuermodul fiir ein Fahrzeug, 

Die Erfindung betrifft ebenso ein Fahrzeug mit einer 
Fahrzeuglenkung mit einem Lenkhandrad (Lenkrad) und einem 
Lenkmomenten-Regelungsmodul und mit einer Einparkhilf e . 

Heutige Einparkhilf en weisen den Fahrer mit optischen oder 
akustischen Mitteln auf die GroBe des verbleibenden 
Parkraumes hin oder geben visuelle und/oder Audio- 
Handlungsanweisungen zum Einfahren in die Parkliicke. Die 
dafiir erf orderlichen Anzeigemittel miissen oft zusatzlich 
eingebaut werden und bieten nur einen begrenzten 
Komf ortgewinn . 
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Vollautomatische Verfahren bergen die Gefahr, dass der 
Fahrer sich aus der Verantwortung genommen fiihlt. Bei einem 
Systemversagen kann dies zu einem Unfall fuhren- 

Aufgabe der Erfindung ist es, eine Einparkhilf e zu 
schaffen, die den Fahrer unterstiitzt und die gleichzeitig 
sicherstellt, dass der Fahrer das Fahrzeug kontrolliert und 
somit die Verantwortung fiir den Einparkvorgang behalt. 

Die Aufgabe wird durch dis Merkmale der unabhangigen 
Patentanspriiche gelost . 

Bevorzugte Ausgestaltungen sind in den Unteransprtichen 
angegeben . 

Die Aufgabe wird durch eine Einparkhilfe fiir ein Fahrzeug 
mit einer Fahrzeuglenkung mit einem Lenkhandrad (Lenkrad) 
und einem Lenkmomenten-Regelungsmodul ^ mittels welchem dem 
Lenkrad ein Lenkmoment aufpragbar ist/ gelost ^ die dadurch 
gekennzeichnet ist, dass die Einparkhilfe mit dem 
Lenkmomenten-Regelungsmodul zusaramenwirkt und ein 
zusatzliches Lenkmoment auf das Lenkrad aufgebracht wird,^ 
mittels dem der Fahrer des Fahrzeugs bei einem 
Einparkvorgang unterstiitzt wird. 

Die Einparkhilfe gibt dem Fahrer im Sinne der Erfindung 
Handlungsanweisungen zum Lenken durch ein zusatzliches 
Lenkmoment. Durch diese haptische Ruckmeldung wird der 
Fahrer auf eine fiir ihn komfortable Weise beim Einparken 
unterstiitzt . 

Wenn der Fahrer den Handlungsanweisungen zum Lenken folgt, 
d.h. die entsprechenden Lenkhinweise durch das zusatzliche 
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Lenkmoment richtig umsetzt, blelbt sichergestellt,. dass er 
mit dem Lenkvorgang bewusst ubereiiistiinmt • 

Daraus ergibt sich als ein Vorteil der Erfindung^- dass das 
Fahrzeug ±m Grundsatz nicht entgegen den Fahrerwillen 
gelenkt werden kann- Der Fahrer fiihlt sich auch welter in 
der Verantwortiing und wird daher das Fahrzeug entsprechend 
seinem Wunsch fiihren. 

Nach der Erfindung ist es vorgesehen, dass das zusatzlich 
auf das Lenkrad aufgebrachte Lenkiaoment mindestens einen 
kxinstlichen Lenkanschlag, vorzugswelse ein oder zwei 
Lenkanschlage, generiert . 

Der Begriff "kiinstlicher Lenkanschlag" bedeutet hier, dass 
ab einer bestimmten Stellung des Lenkrads ein stark 
ansteigendes Lenkmoment aufgebracht wird, so dass der 
Fahrer einen relativ starken Widerrstand, ein "Gegenmoment" 
spiirt/ wenn er in das Lenkrad weiter in diese Richtung 
dreht- 

So wird ihm angezeigt, dass er das Lenkrad nicht weiter in 
diese Richtung drehen soil. 

ErfindungsgemaB ist es vorgesehen, dass der Fahrer durch 
das zusatzlich auf das Lenkrad aufgebrachte Lenkmoment bei 
seiner Lenktatigkeit bei dem Einparkvorgang gefiihrt wird. 

Dass bedeutet, dem Fahrer wird durch eine kontinuierliche 
Veranderung des zusatzlich auf gebrachten Lenkmoments 
wahrend des Einparkvorgangs kontinuierlich angezeigt, ab 
welchem Punkt, d.h. ab welcher bestimmten Lenkradstellung, 
er das Lenkrad nicht weiter in eiae bestiitmite Richtung 
drehen sOllte, wenn der Fahrer nicbt "richtig" lenkt. Folgt 
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der Fahrer den Handlungsanweisungen zxxm Lenken^ dann spiirt 
er keinen erhohten Wider stand bei seiner Lenktatigkeit . Er 
kann so sein Fahrzeug sicher und bewusst selbst einparken. 

Betatigt der Fahrer das Lenkrad selbstandig in der Weise, 
dass der Einparkvorgang optimal erfolgt, d. h. lenkt er von 
selbst "richtig", so andert sich das aufgebrachte Moment 
nicht . 

In einer Ausf iihrungsf orm ist es vorgesehen/ dass in 
Abhangigkeit von einer vom Fahrer aiaf gebrachten 
Lenkleistung oder einer davon abhangigen GroBe eine 
Begrenzung des auf das Lenkrad auf gebrachten Lenkmoments 
{Lenkuntersttitzungsmoments) erfolgt . 

Die Aufgabe wird auch durch eine Einparkhilfe fur ein 
Fahrzeug mit einer Fahrzeuglenkung mit einem Lenkhandrad 
(Lenkrad) gelost^ die dadurch gekenzizeichnet ist, dass die 
Einparkhilfe Mittel zur Aufpragfung zumindest eines 
Lenkanschlags, vorzugsweise von einem oder zwei 
Lenkanschlagen, aufweist, mittels denen der Fahrer bei 
seiner Lenktatigkeit bei dem Einparlcvorgang geftihrt wird. 

Die Aufgabe wird auch durch ein Lenlotiomenten-Regelungsmodul 
ftir ein Fahrzeug mit einer Lenkung, insbesondere fiir eine 
Einparkhilfe nach der Erfindung, gelost, bei dem 
lenkwinkelabhangig aufgebrachte Anderungen von 
Ruckstellmomenten der Lenkung ermittelt werden, und bei dem 
unter Beriicksichtigung der Andervmgen der Ruckstellmomente 
ein zusatzliches Lenkmoraent auf das Lenkrad aufgebracht 
wird, mittels dem der Fahrer des Falirzeugs bei einem 
Einparkvorgang unter stiitzt wird. 
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Nach der Erfindung ist es bei dem Lenkmomenten- 
Regelungsmodul vorgesehen, dass das zusatzlich auf das 
Lenkrad aufgebrachte Lenkmoment mlndestens einen 
kiinstlichen Lenkanschlag, vorzugsweise ein oder zwei 
Lenkanschlage, generiert. Durch das zusatzlich auf das 
Lenkrad aufgebrachte Lenkmoment und den kiinstlichen 
Lenkanschlag wird der Fahrer bei seiner Lenktatigkeit bei 
dem Einparkvorgang gefiihrt. 

In einer Ausfiihrungsform ist es bei dem Lenkmomenten- 
Regelungsmodul vorgesehen,- da.ss das auf das Lenkrad 
aufgebrachte Lenkmoment (Lenkuntersttitzungsmoment) in 
Abhangigkeit von einer vom Fahrer auf gebrachten 
Lenkleistung oder einer davon abhangigen Grofie variabel 
einstellbar ist- 

Nach der Erfindung ist es bei dem Lenkmoment en- 
Regelungsmodul vorgesehen, dass bei einer schnelleren 
Lenkradbetatigung oder einer davon abhangigen GroBe, d-h. 
einer grofieren Lenkraddrehgeschwindigkeit, das 
Lenkunterstutzungsmoraent reduziert wird. 

Die Aufgabe wird auch durch ein Verfahren zur Fahrer- 
Lenkunterstutzung^ insbesondere fur eine Einparkhilfe oder 
ein Lenkmomenten-Regelungsmodul fur ein Fahrzeug nach der 
Erfindung,. gelost^ das dadurch gekennzeichnet ist, dass das 
Verfahren einen Fahrer des Fahrzeugs bei einem 
Einparkvorgang unterstiitzt, mitt els eines auf das Lenkrad 
auf gebrachten Lenkmoment s, wobei der Fahrer durch einen 
kiinstlichen Lenkanschlag gefiihrt wird, und dass in 
Abhangigkeit von der vom Fahrer auf gebrachten Lenkleistung 
Oder einer davon abhangigen Groiie das auf das Lenkrad 
aufgebrachte Lenkmoment (Lenkunterstiitzungsmoment) begrenzt 
wird- 
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Die Aufgabe wird auch durch eln Fahrererkennungsmodul fiir 
ein Fahrzeug^ insbesondere fiir eine Einparkhilf e oder ein 
Lenkmomenten-Regelungsmodul oder ein Verfahren zur Fahrer- 
Lenkunterstiitzung ,nach der Erfindung, gelost, bei dem ein 
Fahrer des Fahrzeugs durch ein gemessenes Lenkmoment gegen 
mindestens einen ktinstlichen Lenkanschlag, vorzugsweise ein 
Oder zwei Lenkanschlage^ identif iziert wird, der mittels 
eines zusatzlich auf das Lenkrad aufgebrachten Lenkmoments 
generiert wird. 

ErfindungsgemaiJ ist bei dem Fahrererkennungsmodul 
vorgesehen, dass der Fahrer durch einen geniessenen 
Lenkwinkel innerhalb eines ansteigenden Lenkmoments des 
kunstlichen Lenkanschlags identif iziert wird- 

Bei dem Fahrererkennungsmodul ist es nach der Erf indung 
vorgesehen, dass eine fiir einen Lenkmomentenaktuator, 
insbesondere einen Elektromotor,. benot±gte Lei stung 
ermittelt wird, und dass ein FahrerlenJonoment auf Grundlage 
der benotigten Leistung des Lenkmomentenaktuators ermittelt 
wird. 

Die Aufgabe wird auch durch ein Langs dynamiksteuermodul fiir 
ein Fahrzeug, insbesondere fiir eine Einparkhilfe oder ein 
Lenkmomenten-Regelungsmodul nach der Earf indung, gelost, bei 
dem bei einem Einfahren in eine Parkliicke die 
Geschwindigkeit des Fahrzeugs in Abhangigkeit von einer 
Stellung eines Gaspedals durch automatische Bremseingrif f e 
kontrolliert wird. 

Nach der Erfindung ist es bei dem Langsdynamiksteuermodul 
vorgesehen, dass bei dem Einfahren in die Parkliicke die 
Geschwindigkeit des Fahrzeugs in Abhangigkeit von einer 
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Stellung eines Bremspedals durch zusatzliche Eingriffe in 
ein Motormoment eines Antriebsmotors des Fahrzeugs 
kontrolliert wird. 

Bei dem Langsdynamiksteuermodul ist es erf indungsgemaB 
vorgesehen, dass bei dem Einfahren in die Parkliicke die 
Geschwindigkeit in Abhangigkeit von einer Stellung eines 
Bremspedals durch zusatzliche Eingriffe in ein Motormoment 
eines Antriebsmotors des Fahrzeugs und einen automatischen 
Gangwechsel eines FahrzeuggetrielDes kontrolliert wird. 

Nach der Erfindung ist es bei dem Langsdynamiksteuermodul 
vorgesehen^ dass das Ende einer Parkliicke ermittelt wird^ 
und dass bei einem Erreichen oder kurz vor dem Erreichen 
des Endes der Parkliicke das Fahrzeug automatisch abgebremst 
wird. 

Die Aufgabe wird auch durch ein Fahrzeug mit einer 
Fahrzeuglenkung mit einem Lenkhandrad (Lenkrad) und einem 
Lenkmomenten-Regelungsmodul und mit einer Einparkhilfe 
gelost, der ein Lenkmomenten-Regelungsmodul^ ein 
Fahrererkennungsmodul und ein Langsdynamiksteuermodul nach 
der Erfindung zugeordnet ist. 

Die Erfindung wird anhand von drei Abbildungen (Fig. 1 bis 
Fig. 3) im folgenden beispielhaft naher erlautert- 

Die Fig. 1 zeigt ein Flussdiagramm der einzelnen Module fur 
die Einparkhilfe und deren Zusammenwirken. 

In der Fig. 2 ist das Aufbringen des zusatzlichen 
Lenkmoments schematisch dargestellt. 
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In der Fig. 3 ist eine Begrenzung des a*uf das Lenkrad 
auf gebrachten Lenkmoments (Lenkunter stiit: zungsmoments ) 
schematisch dargestellt. 

Die in Fig. 1 dargestellte Einparkhilfe weist ein 
Fahrererkennungsmodul (1) auf, das in Abhangigkeit eines 
gemessenen, vom Fahrer auf gebrachten Lenkmomentes (2) ein 
Langsdynamiksteuermodul (3) ansteuert (4) . 

Die Einparkhilfe weist auch ein Modul (5) zur Bestimmung 
der Fahrzeugposition auf. Die Fahrzeugposition wird nach 
MaBgabe eines entiittelten Lenkwinkels (6), von 
Parkluckenkoordinaten (7) und von ermittelten Raddrehzahlen 
(8) bestimmt. Die Fahrzeugposition relativ zu der Parklucke 
wird einem Lenkwinkelsteuerungsmodul (9) zur Verfiigung 
gestellt (10) . 

Das Lenkwinkelsteuerungsmodul (9) erzeugt einen Soll- 
Lenkwinkel als Ausgangs signal (11) und tibergibt diesen 
gewiinschten Lenkwinkel ein Lenkmomenten— Regelungsmodul 
(12), das in Abhangigkeit dieses gewiinschten (11) und des 
gemessenen Lenkwinkels (6) ein zusatzliches Lenkmoment, ein 
Lenkunterstiitzungsmoment (13) , regelt. 

Die Fahrzeugposition relativ zur Parklucke (10) wird auch 
dem Langsdynamiksteuermodul (3) zugefiihart (14) . Das 
Langsdynamiksteuermodul (3) steuert die Langsdynamik 
mittels eines Bremseingrif f s (15) und/odler eines 
Motormomenteneingrif fs (16) . Als weitere EingangsgroBen 
wird dem Langsdynamiksteuermodul (3) eine 
Beschleunigungsanforderung bzw. eine 

Verzogerungsanforderung zugefuhrt (17) ^ welche z.B. auf 
Grundlage des Gaspedalwegs und des Bremspedalwegs ermittelt 
werden . 
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Fur die Erfindxing ist es wesentlich, dass dem Fahrer 
wahrend des Einparkvorgangs durch elne geeignete 
Momentenauf schaltung im Lenkmomenten-Regelungsmodul (12) 
eln kiinstlicher Lenkanschlag generiert wird. Dieser. hilf t 
ihm,- den im Lenkwinkelsteuerungsmodul (9) berechneten 
richtigen Lenkwinkel vorzugeben- Abhangig von dem vom 
Fahrer auf gebrachten Moment wird in dem 
Fahrererkennungsmodul (1) iiberpriift,^ ob der Fahrer den 
Parkvorgang kontrolliert . 

Parallel dazu wird der Fahrer durch das 
Langs dynamiksteuermodul (3) bei der Kontrolle der 
Fahrzeuggeschwindigkeit unterstutzt, Es werden hier durch 
automatische Bremseingrif f e (15) in Abhangigkeit von der 
Fahrererkennung (4) und der im Positionsbestimmungsmodul 
(5) errechneten Fahrzeugposition relativ zu den 
Parkliickenkoordinaten (14) Kollisionen mit den an die 
Parkliicke angrenzenden Fahrzeugen verh±ndert. 

Dazu ist nach der Erfindung eine Lenkung vorhanden, auf die 
extern ein zusatzliches Lenkmoment (Zusatzlenkraoment) 
liberlagert^ das bedeutet addiert bzw. subtrahiert, werden 
kann. Vorteilhaft weist das Fahrzeug ein elektronisches 
Bremssystem auf/ welches externe Bremsdruckvorgaben 
einstellen kann, sowie ein Motormanagement, dass Eingriffe 
in das Motormoment von aufien erlaubt. 

Fig. 2 zeigt das Aufbringen des zusatz lichen Lenkmoments 
durch bei der Lenkmoment enrege lung durch das Lenkmomenten- 
Regelungsmodul (12) , wobei das Lenkmoment M gegen den 
Lenkwinkel $ (19) aufgetragen ist. 
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Bei der Lenkmomentenregelung wird in Abhangigkeit des 
gemessenen Lenkwinkels (6) ftist ein virtueller Lenkanschlag 
(20) generiertr der wahrend des Einparkvorgangs abhangig 
von dem Soll-Lenkwinkel ftsoii so verschoben wird^ dass sich 
das Fahrzeug auf einer Trajektorie (Bahnverlauf der 
Fahrzeugbewegung) in eine Parkliicke bewegt, falls der 
Fahrer die Lenkung kontinuierlich gegen den Lenkanschlag 
halt und ihm folgt- 

Es ist vorgesehen,. den Fahrer beim Einparken auf 
verschiedene alternative Strategrien zu unterstiitzen: 

Entweder wird der Fahrer bei einer ersten Strategie vom 
Lenkmoment "eingef angen" und automatisch in die Parkliicke 
geleitet. Dazu wird der kiinstliche Lenkanschlag beim 
Rechtsparken links seitig und beim Linksparken rechtsseitig 
auf gebracht . 

Bei einer zweiten, alternativen Strategie wird der Fahrer 
angehalten, entgegen dem LenkwidLerstand das Fahrzeug in die 
Parkliicke einzuparken. Dann wirdL der kiinstliche 
Lenkanschlag beim Rechtsparken rechtsseitig und beim 
Linksparken links seitig aufgebra.cht werden. 

Ebenfalls vorgesehen ist eine weitere Strategie, bei der 
ein beidseitiger Lenkanschlag erfolgt. Diese Kombination 
erleichtert dem Fahrer das Gegenlenken wahrend des 
Parkvorgangs . 

Die Steuerung des Lenkanschlags erfolgt durch das 
Lenkwinkels teuerungsmodul (9) . Es berechnet in Abhangigkeit 
von der Parkliickenin formation und der Fahrzeug- Position 
(10) eine Trajektorie zum Einfabren in die Parkliicke. In 
Abhangigkeit von dieser berechneten Trajektorie und der 
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sich andernden Fahrzeug-Position (10) bereohnet es auBerdem 
elnen Lenkwinkel (11) . 

Die Fahrzeug-Position wird dazu im 

Positionsbestimmungsmodul (5) wahrend des Einparkvorgangs 
kontinuierlich, relativ zu den gemessenen 

Parkliickenkoordinaten (7) berechnet. EingangsgroBen hierbe± 
sind Lenkwinkel (6)/ Raddrehzahlen (8) und optional 
Informationen der Abstiandssensorik (7) « 

Um zu kontrollieren, ob der Fahrer das Lenlcrad am 
kunstlichen Lenkanschlag halt^ wird das vom Fahrer 
aufgebrachte Lenkmoment (2) bestiramt- Das Iienkmoment kann 
dazu sowohl geiaessen als auch berechnet we^rden, 

Ein Fahrererkennungsmodul (1) uberpriift/ ob das vom Fahrer 
gegen den kunstlichen Lenkanschlag aufgebrachte Lenkmoment 
elnen definierten Schwellwert^ vorzugsweise ca- 0,5 bis 3 
Nm, insbesondere ca. 1 Nm, erreicht. Solangre das vom Fahrer 
aufgebrachte Lenkmoment diesen Schwellwert iSberschreitet, 
kann der Einparkvorgang f ortgesetzt werden - Sobald das 
Lenkmoment des Fahrers zu schwach wird, wiard der 
Einparkvorgang durch Bremseingrif f (15) gestoppt oder 
abgebrochen. Aufierdem kann der Fahrer durcli ein weiteres 
Lenksignal, wie ein gegenseitig ansteigendes Moment oder 
eine Vibration im Lenkrad, darauf aufmerksam gemacht 
werden, weiter gegen den Lenkanschlag zu lenken. 

Das beschriebene Verfahren wird gemaB einear weiteren 
Ausfiihrung der Erfindung auch grundsatzlicli mit einer 
geeigneten Fahrerhandmomenterkennung eingesetzt. Denn das 
zuvor beschriebene Aufbringen eines Momentes gegen einen 
der beiden Lenkanschlage stellt nur eine (einfache) 
Variante dar. Es wird weiter vorgesehen, dass 
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beispielsweise die Differenz aus einem Modell, welches das 
Moment eines Handmomentensensor berechnet/ von einem 
tatsachlich gemessenen Handmoment subtrahiert wird. Als 
Ergebnis wird ein Fahrerhandmoment ermittelt,- welche die 
Fahrerdetektion ermoglicht. 

Die Geschwindigkeit des Fahrzeugs wird durch das 
Langsdynamiksteuermodul (3) beeinf lusst . Der Fahrer 
bestimmt weiterhin iiber ein Pedal (Gaspedal oder 
Bremspedal) die maximale Geschwindigkeit- Dabei werden 
Bremse und Motormoment so aufeinander abgestimmt, dass die 
durch das Pedal vorgegebene Geschwindigkeit eingeregelt 
wird. 

Es ist vorgesehen, dass der Fahrer durch die Stellung des 
Gaspedals die Fahrzeuggeschwindigkeit kontrolliert . Die 
Regelung bei einer Kontrolle durch Gaspedalstellung, als 
"Gaspedalsteuerung" bezeichnet, wird im folgenden 
beschrieben . 

Ohne getretenes Gaspedal ist die gewiinschte 
Fahrzeuggeschwindigkeit 0 Km/h^ bei stark oder voll 
getretenem Gaspedal entspricht die gewiinschte 
Fahrzeuggeschwindigkeit der maximalen 

Einparkgeschwindigkeit . Das Motormoment wird starker, wenn 
die der Gaspedal stellung entsprechende gewiinschte 
Geschwindigkeit groJBer als die gemessene Geschwindigkeit 
ist. Das Motormoment wird schwacher, wenn die gewiinschte 
Geschwindigkeit unterhalb der gemessenen Geschwindigkeit 
liegt. Wird dieser Unterschied groBer oder liegt die 
gewiinschte Geschwindigkeit nahe 0 bzw- bei 0 Km/h, wird 
zusatzlich die Bremse aktiviert (15) . 
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Es ist ebenso vorgesehen,. dass der Fahrer dL±e Stellung des 
Bremspedals zur Steuerung der Fahrzeuggesclxwindigkeit 
einsetzt. Bei der Regelung durch BremspedaL stellung^ der 
als "Bremspedals teuerung" bezelchneten Strategies 
entspricht die gewiinschte FahrzeuggeschwindLigkeit ohne 
getretenes Bremspedal der aus gegebener Gangs t el lung und 
Leerlaufdrehzahl resultierenden Geschwindig-keit . Bei stark 
Oder voll getretenem Bremspedal ist die gewimschte 
Fahrzeuggeschwindigkeit 0 Km/h. 

Die Bremskraft wird starker, wenn das Bremspedal starker 
getreten wird und das Motormoment wird entsprechend der 
Differenz zwischen gemessener Geschwindigkext und 
Sollgeschwindigkeit zuruckgenommen • Damit im Bremspedal 
ausreichend Weg zur Kontrolle der Geschwind-igkeit ohne oder 
bei geringer Bremskraft ist, ist es fiir bestimmte 
Anwendungen erforderlich, einen Bremspedalweg fur die 
bestimmte Bremskraft neu zu ermitteln. 

Es ist vorgesehen, dass das Fahrzeug auch in Abhangigkeit 
von der Position zu den erkannten Hindernis sen eingebremst 
wird. Dies schlieBt das Stoppen am Ende der* Parkliicke sowie 
das Bremsen bei Verlassen der geplanten Trajektorie 
(Bahnverlauf ) ein . 

Optional kann das Fahrzeug in Abhangigkeit von der 
Fahrererkennung eingebremst werden. Das Fahrzeug kann 
ebenfalls eingebremst werden, sobald das Fahrermoment einen 
Schwellwert, vorzugsweise 3 bis 10 Nm, insbesondere ca. 6 
Nm, uberschritten hat. In diesem Fall wird das Fahrzeug 
gestoppt, bis das korrekte Lenkmoment wieder gegeben ist. 
Das unbeabsichtigte Verlassen der vorgegebenen Trajektorie 
wird so erschwert oder verhindert- 
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Die Funktion der Einparkhilfe wird beim Erreichen der 
korrekten Parkposition beendet. Daneben gibt es weitere 
Abbruchkriterien . 

Falls der Fahrer wegen mangelndem Druck gegen den 
kiinstlichen Lenkanschlag automat isch eingebremst wurde und 
er iiber elnen definierten Zeitraxam dennoch ohne 
Lenkwinkelanderung eine Beschleunigungsanf orderung durch 
Treten des Gaspedals vorgibt, wird die Funktion der 
Einparkhilfe abgebrochen. 

Der Einparkvorgang wird auch abgebrochen, wenn das maximale 
Moment des kiinstlichen Lenkanschlags iiberschritten worden 
ist und der Wagen zum Stillstand gekommen ist. 

Parallel zur haptischen Ruckmeldung am Lenkrad und den 
automatischen Bremseingrif fen konnen dem Fahrer iiber 
bestehende oder zusatzliche Meldeeinrichtungen 
Handlungsanweisungen gegeben werden. 

Dem Fahrer wird durch diese MaBnahmen geholfen^ das 
Fahrzeug einzuparken. Er behalt gleichzeitig die 
Verantwortung, den Einparkvorgang zu iiberwachen und ihn 
falls notwendig,- abzubrechen. 

Besonderer Vorteil dieses Einparkhilfe ist es, dass es bei 
Kompaktwagen mit elektrischer Servolenkung lond vorzugsweise 
mit einem elektronischen Bremssystem mit autonomer Brems- 
Eingrif f smoglichkeit;^ wie Fahrdynamikregelung (ESP) oder 
Antriebsschlupfregelung (TCS) , mit Fahrzeugkomponenten 
arbeitet, die bereits zur Erfiillung anderer Funktionen im 
Fahrzeug verbaut sind- 
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Bei Fahrzeugen mit hydraulischer Servolenkung kann das 
Verfahren ebenfalls angewendet warden^ wenn die 
Servolenkung durch eine zusatzliche Einrichtung, wie z.B. 
elnen Elektromotor in der. Lenksaule, fur externe 
Lenkmomentenanforderung erweitert wird- Das Verfahren kann 
in Teilen realisiert oder mit bekannten Verfahren 
kombiniert werden. Dazu zahlen insbesondere die heute 
verwendeten optischen oder akustischen Hinweise. 

Die Begrenzung des auf das Lenkrad aufgebrachten 
Lenkmoments (Lenkunterstiitzungsmoments) nach der weiteren 
Ausfuhrxmgsform der Erfindung ist in der Fig. 3 in einem 
Flussdiagramm genauer dargestellt . 

Bei dieser besonderen Ausfiihrungsf orm erfolgt eine 
Begrenzung des auf das Lenkrad aufgebrachten Lenkmoments 
(Lenkunterstiitzungsmoments) in Abhangigkeit von der vom 
FaJirer aufgebrachten Lenkleistung . 

Im Grundsatz kann die Begrenzung des 

Lenkunterstiitzungsmomentes zur Lenkwinkelreglung fur ein 
gefiShrtes Fahren bzw. Folgen (Fahxerassistenz, bei der der 
Fahrer selbststandig lenkt und voxzugsweise durch 
Lenkanschlag gefuhrt wird) oder aber ein automatisches 
Folgen einer . Einparktrajektorie (Einparkbahn durch 
Ermittlung^ Oberwachung und Einregelung einer Sollposition 
und eines Sollgiearwinkels) verwendet werden. 

Fur den Einparkvorgang ist hier vorgesehen^ dass in 
Abhangigkeit von der Regeldif f erenz zwischen Soli- und 
Istposition des Hinterachsmittelpunktes sowie aus der 
Regeldiff erenz zwischen Soil- und Istgierwinkel des 
Fahrzeugs ein Lenkwinkelregler einen gewiinschten 
Lenkwinkel berechnet. 
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Um den gewiinschten Lenkwinkel einzuregeln, -wird dieser 
anschllefiend mit dem Istlenkwinkel 5^ vergL±chen^ um in 

Abhangigkeit der sich ergebenden Regeldif f earenz AS ein 
gewiinschtes Lenkunterstutzungsmoment von dear Lenkung 
anzuf ordern . 

Der Fahrer soil die erstellten kiinstlichen Iienkanschlage 
deutlich spiiren^ das auf geschaltete Moment darf aber 
andererseits nicht unangenehm werden. Wahrend bei einem 
stillstehendem oder einem sich langsam drehenden Lenkrad 8 
Nm fiir einen Fahrer einen angenehmen Lenkanschlag 
darstellen, wirkt dieses Moment bei hoherer Drehzahl des 
Lenkrades aufgrund einer starkeren Lenkwinkelanderung 
unangenehm. Bei hoheren Drehzahlen ist auch ein niedrigeres 
Moment leicht spiirbar. 

Aus diesem Grunde beschrankt der Regler das geforderte 
Moment in Abhangigkeit der vom Fahrer aufgetorachten 
Lenkleistung 21. 

Zur Ermittlung der Lenkleistung 21 wird der absolute 
Wert der im letzten Zeitschritt gemessene Anderung des 

Lenkwinkels — ^ 22 mit einem im gleichen Zeitschritt durch 
dt 

einen Handmomentensensor gemessenen Fahrermoment Mp 23 in 
der Leistungsermittlungs-Einheit 29 multipliziert . 

Die so errechnete Lei stung 21 wird von einer 

definierten maximalen Lenkleistung 24 in einer 

Begrenzungseinheit 30 subtrahiert. 
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1st das Ergebnis positiv^ so kann diese zu hohe Leistung 

25 wieder durch die LenkwinkelaLnderung dividiert werden 
in einer Uberschussmoment-Eamaittlungseinheit 31. 

Das damit errechnete libers chiissige Moment 2 6 kann in 

einer Verstarkungseinheit 32 mit einem Faktor versehen 
werden. Es wird dann in einer Subtxaktionseinheit 33 von 

einem Wunschlenkmoment 27 subtrahiert. 

So ergibt sich das resultierende^ begrenzte 
Lenkunterstiitzungsmoment 28, das von der Lenkung 

angefordert wird. 

Demnach weist das Verfahren zur Begrenzung des 
Unterstiitzungsmoments folgenden wesentliche Schritte auf : 

- Bestimmung des Handmoments duxch den Fahrer 

- Bestimmung der Lenkraddrehgeschwindigkeit 

- Verringerung des Unterstiitzungsmoments um so starker, 
je groJBer die Lenkraddrehgescliwindigkeit ist 

Das Verfahren kann in Teilen realisiert oder mit bekannten 
Verfahren kombiniert werden. Dazu zahlen insbesondere neben 
den beschriebenen Verfahren auch die heute verwendeten 
optischen oder akustischen Hinweise. 
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Patentenspriiche 



1. Einparkhilfe fiir ein Fahrzeug mit einer 

Fahrzeuglenkung mlt einem Lenkhandrad (Lenkrad) und 
einem Lenkmomenten-Regelungsmodulr mittels welchem 
dem Lenkrad ein Lenkmoment aufpragbar ist^ 
dadurch gekennzeichnet/ dass die Einparkhilfe mit dem 
Lenkmomenten-Regelungsmodul zusammenwirkt und ein 
zusatzliches Lenkmoment auf das Lenkrad aufgebracht 
wird^ mittels dem der Fahrer des Fahrzeugs bei einem 
Einparkvorgang unterstutzt wird. 

2- Einparkhilfe nach Anspruch 1^ 

dadurch gekennzeichnet, dass das zusatzlich auf das 
Lenkrad aufgebrachte Lenkmoment mi.ndestens einen 
kunstlichen Lenkanschlag, vorzugsweise ein oder zwei 
Lenkanschlage, generiert . 

3- Einparkhilfe nach Anspruch 1 oder 2, 

dadurch gekennzeichnet^ dass der Fahrer durch das 
zusatzlich auf das Lenkrad aufgebrachte Lenkmoment 
bei seiner Lenktatigkeit bei dem Einparkvorgang 
geftihrt wird. 

4. Einparkhilfe nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 

dadurch gekennzeichnet^ dass in Abhangigkeit von 
einer vom Fahrer auf gebrachten Lenkleistung oder 
einer davon abhangigen GroBe eine Begrenzung des auf 
das Lenkrad aufgebrachten Lenkmoments 
(Lenkunterstutzungsmoments) erf olgrt . 
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5. Einparkhilfe fur ein Fahrzeug mit einer 

Fahrzeuglenkung itiit einem Lenkhandrad (Lenkrad) r 
dadurch gekennzeichnet^ dass d±e Einparkhilfe Mittel 
.zur Aufpragung zumindest eines Lenkanschlags, 
vorzugsweise von einem oder zwei Lenkanschlagenr 
aufweist, mittels denen der Fahrer bei seiner 
Lenktatigkeit bei dem Einparkvorgang gefiihrt wird. 

6- Lenkmomenten-Regelungsmodul fiiir ein Fahrzeug mit 
einer Lenkung^ insbesondere fur eine Einparkhilfe 
nach einem der Ansprtiche 1 bis 5^ 
dadurch gekennzeichnet, dass lenkwinkelabhangig 
aufgebrachte Anderungen von Riickstellmomenten der 
Lenkung ermittelt werden^ und dass unter 
Beriicksichtigung der Anderungen der Ruckstellmomente 
ein zusatzliches Lenkmoment 

(Lenkuntersttitzungsmoment) auf das Lenkrad 
aufgebracht wird, mittels dem der Fahrer des 
Fahrzeugs bei einem Einparkvorgang unter stiitzt wird- 

7. Lenkmomenten-Regelungsmodul nach Anspruch 6, 
dadurch gekennzeichnet, dass das zusatzlich auf das 
Lenkrad aufgebrachte Lenkmoment mindestens einen 
kunstlichen Lenkanschlag, vorzugsweise ein oder zwei 
Lenkanschlage, generiert und der Fahrer durch das 
zusatzlich auf das Lenkrad aufgebrachte Lenkmoment 
bei seiner Lenktatigkeit bei dem Einparkvorgang 
gefiihrt wird. 

8. Lenkmomenten-Regelungsmodul nach Anspruch 6 oder 1, 
dadurch gekennzeichnet, dass dais auf das Lenkrad 
aufgebrachte Lenkmoment (Lenkuntersttitzungsmoment) in 
Abhangigkeit von einer vom Fahrer auf gebrachten 
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Lenkleistung oder einer davon abhanglgen Grofie 
variabel einstellbar 1st. 

9. Lenkmomenten-Regelungsmodul nach einem der Anspruch 6 
bis 8^ 

dadurch gekennzeichnet^ dass bei einer schnelleren 
Lenkradbetatigung oder einer davon abhangigen GroBe;- 
d.h. einer grofieren Lenkraddrehgeschwindigkeit, das 
Lenkunterstutzungsmoment reduziert wird. 

10. Verfahren zur Fahrer-Lenkunterstutzung, insbesondere 
fiir eine Einparkhilfe nach einem der Anspruche 1 bis 
5 Oder ein Lenkmomenten-Regelungsmodul nach einem der 
Anspruche 6 bis 9, 

dadurch gekennzeichnet dass das Verfahren einen 
Fahrer des Fahrzeugs bei einem Einparkvorgang 
unterstiitzt^ mittels e±nes auf das Lenkrad 
aufgebrachten LenkmomentS/ wobei der Fahrer durch 
einen kiinstlichen Lenka.nschlag gefiihrt wird, 
und dass in Abhangigkeat von der vom Fahrer 
aufgebrachten Lenkleistung oder einer davon 
cibhangigen GroJBe das auf das Lenkrad auf gebrachte 
Lenkmoment (Lenkunterstutzungsmoment ) begrenzt wird- 

11. Fahrererkennungsmodul ftir ein Fahrzeug, insbesondere 
fiir eine Einparkhilfe nach einem der Anspruche 1 bis 
5 Oder ein Lenkmomenten-Regelungsmodul nach einem der 
Anspruche 6 bis 9 oder ein Verfahren zur Fahrer- 
Lenkunterstlitzung nach Anspruch 10, 

dadurch gekennzeichnet,. dass ein Fahrer des Fahrzeugs 
durch ein gemessenes Lenkmoment gegen mindestens 
einen kiinstlichen Lenkanschlag, vorzugsweise ein oder 
zwei Lenkanschlage, identif iziert wird, der mittels 
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eines zusatzlich auf das Lenlcrad aufgebrachten 
Lenkmoments generiert wird- 

12- Fahrererkennungsmodul nach Anspruch 11, 

dadurch gekennzeichnet, dass der Fahrer durch einen 
games senen Lenkwlnkel Innerhalb elnes anstelgenden 
Lenkmoments des kiinstlichen Lenkanschlags 
identif iziert wird. 

13. Fahrererkennungsmodul nach Anspruch 11 oder 12, 
dadurch gekennzeichnet, dass eine fur elnen 
Lenkmomentenaktuator, Insbesondere einen 
Elektromotor, benotigte Lei stung ermittelt wird, und 
dass ein Fahrerlenkmomen-t auf Grtindlage der 
benotigten Leistung des Lenkmomentenaktuators 
ermittelt wird. 

14. Langsdynamiksteuermodul fiir ein Fahrzeug, 
insbesondere fur eine Einparkihilfe nach einem der 
Anspruche 1 bis 5 oder ein Lenkmomenten- 
Regelungsmodul nach einem der: Anspruche 6 bis 9 oder 
ein Verfahren zur Fahrer-Lenlcunterstiitzung nach 
Anspruch 10, 

dadurch gekennzeichnet, dass bei einem Einfahren in 
eine Parkllicke die Geschwindigkeit des Fahrzeugs in 
Abhangigkeit von einer Stellong des Gaspedals durch 
automatische Bremseingrif fe kiontrolliert wird. 

15. Langsdynamiksteuermodul nach Anspruch 14, 

dadurch gekennzeichnet, dass bei dem Einfahren in die 
Parklucke die Geschwindigkeit des Fahrzeugs in 
Abhangigkeit von einer Stellung eines Bremspedals 
durch zusatzliche Eingriffe in ein Motormoment eines 
Antriebsmotors des Fahrzeugs kontrolliert wird. 
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16- Langsdynamiksteuermodul nach Anspruch 14 oder 15, 

dadurch gekexmzeichnetr dass bei dem Einfahren in die 
Parkliicke die Geschwindigkeit in Abhangigkeit von 
einer Stellung eines Bremspedals durch zusatzliche 
Eingriffe in ein Motormoment eines Antriebsmotors des 
Fahrzeugs und einen automat ischen Gangwechsel eines 
Fahrzeuggetriebes kontrolliert wird- 

17. Langsdynamiksteuermodul nach einem der Anspriiche 14 
bis 16, 

dadurch gekennze±chnet, dass das Ende einer Parkliicke 
eantiittelt wird, und dass bei einem Erreichen oder 
kurz vor dem Erreichen des Endes der Parkliicke das 
Fahrzeug automatisch abgebremst wird- 

18. Fahrzeug mit einer Fahrzeuglenkung mit einem 
Lenkhandrad (Lenkirad) und einem Lenkmomenten- 
Regelungsmodul und mit einer Einparkhilf e, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Einparkhilfe ein 
Lenkmomenten-Regelungsmodul nach einem der Anspriiche 
6 bis 9f ein Fahrrererkennungsmodul nach einem der 
Anspriiche 11 bis 13 und ein Langsdynamiksteuermodul 
nach einem der Anspriiche 14 bis 17 zugeordnet ist. 



wo 2005/059861 



2/3 



PCT/EP2004/053174 




Fig. 2 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



Irtte^Monal Application No 

P^EP2004/053174 



A. CLASSIFICATION OP SUBJECT MATTER 

B62D 15/02 



According to International Patent Classification (IPC) orto both national CiassiTication and IPC , 



B. FIELDS SEABCHCO 



Minimum documentation searched (Classification System followed by Classification Symbols) 
B62D B60Q B60K 



Documentation searched other than min»muin documentation to the extent that such documents are included in the fields searched 



Electronic data base consulted dunng the international search (name Of data base and^ where practical, search terms used) 

EPO - Internal 



c. i>ocuMENTS CONSIDERED TO be relevant 



Categoiy * Citation of document, with indication, where approp nate of the relevant passages 



Relevant to Claim No 



US 5 742 141 A (CZEKAJ ET AL) 
21 April 1998 (1998-04-21) 
column 1 , line 5 0 - column 2 , 
column 2 , line 2 1 - column 4 , 
Claims; figures 1,2 

US 4 735 274 A (GOOD ET AL) 
5 April 1988 (1988-04-05) 
column 1 , line 39 - column 2 , 
column 2 , line 4 2 - column 6, 
Claims; figures 1,2 



line 9 
line 54; 



1 ine 2 8 
line 60; 



DE 196 45 646 CI (DAIMLER-BENZ 
AKTIENGESELLSCHAFT, 70567 STUTTGART, 
12 February 1998 (1998-02-12) 
column 1 - column 5 ; Claims 



1-3,5,10 
4 

1-3,5,10 
4 

6-9 



DE) 



-/- 



Further docimients are listed in the continuatiim of box C 



E) 



Patent fiunily members are listed in annex 



Special catego tecs of cited documents 

document defining the general State of the art which is not 

considered to be of particular relevance 
eaiher document but published on or after the international 

filing date 

"L* document which may throw doubts on pironty claon(s) or 
wiach is cited to establish the publication date of another 
citation or other special reason (as specified) 

"O" document refer Tcng to an oral disclosure, use, exhibition or 
other means 

docimient published prior to the international filing date but 
laterthan the pnoritydale claimed 



^T' later document published after the international filing date 
or pnority date and not in conflict with the ai^lication but 
cited to understand the picnciple or theory underlying the 
invention 

"X" document of particular relevance, the claimed invention 
cannot be considered novel or cannot be considered to 
involve a n inventive Step when the document es taken alone 

"Y" document of paiticular relevance, the claimed invention 

cannot be considered to involve an inventive Stepw^en the 
document 6 combined with one or more other such docu-> 
ments, such combination being obvious to a person skilled 
in the art 

document member of the same patent family 



Date of the actual conqiletion of the international search 



12 December 2005 



Date of mailing of the international search report 
2 3. 12. 2005 



Name and mailing address of the ISA 

European Patent GfTicc, P B 5818 PatenUaan 2 
NL- 2280 HV RiiSWnk 
Tel (+31-70) 340-2040, Tx 31 651 cpo nl 
Fax (+31-70) 340-3016 



Authonzed officer 



Tiedemann, 



FDnnnn^/!SA/2 10 (second sh3pl)(Janiiaiy 2004) 



page 1 of 2 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



(nteMUonal Application No 

PcWeP2004/053174 



C^Coatinuation) DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVAIST 



Categoiy ** Citation or document, with indicaiion, where appiop iiate« of the relevant passages 



Relevant lo Claim No 



DE 100 17 279 Al (ROBERT BOSCH GMBH) 
12 October 2000 (2000-10-12) 
column 2 , line 13 - column 8 , line 43; 
Claims; figures 



US 4 931 93 0 A (SHYU ET AL) 

5 June 1990 (1990-06-05) 
column 1 , line 4 8 - column 2 
column 2 , line 2 2 - column 5 
column 8 , line 9 - column 9 , 
Claims; figures 1-6,8 



11-13 



14-17 



line 2 
line 19 
line 18; 



DE 101 36 410 Al (HONDA GIKEN KOGYO K .K. , 
TOKIO/TOKYO) 2 1 February 2002 (2002-02-21) 
Paragraph OOOl! - Paragraph '0198!; 
Claims; figures 



18 



Fonn PCT/ISA/210 (continuation of second ihOOt) (Jannaiy 2004) 



page 2 of 2 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



Memational application No. 

PCT/EP2004/053174 



Box I Observations where certain claims were found unsearchable (Continuation of item 1 of ffrst sheet) 



Hiisintemationalsearchreporthasnotbeenestablishediriiespectofceminclaimsimd 17(2)(a)forthefollowingreasons: 

Claims Nos.: 

because they relate to subject matter not required to be searched by this Authority, namely: 



Claims Nos.: 

because iiiey relate to parts cftfae international application that do not comply With the prescribed requirements to such 
an extent that no meaningful international search can be carried out, specifically: 



Claims Nos.: 

because they are dependent claims and are not draftedin accordance withthe second and third sentences of Rule 6.4(a). 



Box n Observations where unity of invention is lacking (Continuation of item 2 of first sheet) 



This International Searching Authority foimd multiple inventions in this international application, as follows: 



SEE SUPPLEMENTAL SHEET 



As all required additional search fees were timely paid by the applicant, this international search report Covers all 
searchable claims. 

As all searchable claims couldbe searched withouteffortjustifying an additional fee, this Authority didnotinvitepayment 
of any additional fee. 

As only some of the required additional search fees were timely paid by the applicant, this international search report 
Covers only those claims for which fees were paid, specifically claims Nos. : 



No required additional search fees were timely paid by the applicant. C^onsequently, this international search report is 
restricted to the invention first mentioned in the claims; it is covered by claims Nos. : 



Remark on Protest | [ The additional search fees were accompanied by the applicant' s protest. 

IV] No protest accompanied the payment of additional search fees. 



Form PCT/ISA/210 (continuation of first sheet (I)) (My 1992) 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



International apulicaticm No 

PCT7EP2004/053174 



The International Searching Authority has found that the international application 
contains multiple (groups of) inventions, as follows: 

1. Claims: 1-5, 10 

Parking aid for a vehicle. 

2. Claim: 6 

Steering torque control module. 

3. Claim: 11 

Driver recognition module. 

4. Claim: 14 

Longitudinal dynamics control module. 

5. Claim: 18 

Vehicle with parking aid, steering torque control module, driver 
recognition module and longitudinal dynamics control module. 



Fonn PCTVISA/210 



IN-LERNATIONAL SEARCH REPORT 

tormadon on patent family members 



itM^gonal Application No 

PCmP2004/053174 



Patent document 


Publication 




Patent family 




Publication 


cited in search report 


date 








date 


US 5742141 A 


21-04-1998 


NONE 









US 4735274 A 


05-04-1988 


NONE 









DE 19645646 CI 


12-02-1998 


FR 


2755418 


Al 


07-05-1998 






GB 


2319007 


A 


13-05-1998 






IT 


1295843 


Bl 


28-05-1999 






JP 


10138940 


A 


26-05-1998 






US 


6173221 


Bl 



09-01-2001 



DE 10017279 Al 


12-10-2000 


WO 




0062139 


A2 


19-10-2000 






EP 


1103023 


A2 


30-05-2001 






JP 


2002541577 


T 


03-12-2002 






US 


6370471 


Bl 


09-04-2002 


US 4931930 A 


05-06-1990 


DE 


3813083 


Al 


02-11-1989 






FR 


2630075 


Al 


20-10-1989 


DE 10136410 Al 


21-02-2002 


JP 


2002036991 


A 


06-02-2002 






US 


2002041239 


Al 


11-04-2002 



Tonn PCT/lSA/2 1 0 (patent famiiy annex) (January 2004) 



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 



W/EP2004/053174 



A. KLASSIFIZIERUNG DES AN^fELDUNGSGEGCNSTANDCS 

B62D 15/02 



Nachdcr Intcmationalcn Patcnlk lass ifikat ion (fPK) odcr nach dcr nationalcn Klassifikation und dcr FPK 



B. RECHERCHIERTE GEBIETE 



Rcchcrchtcncr MbidcstprafstofT (Kbunifikatioiunystcm mtd Klassifikationssyiribolc ) 

B62D B60Q B60K. 



RcchcrchicTtc abcr ntcht zam Mindcsqirafstoff gchOrcndc VcrSffcntlichungcn, sowcit dicsc untcr die icchachicrtcn Gcbictc fallen 



Wahrcnd dcr intcmationalcn Recherche konsuiticrte elcktronischc Datcnbank (Name dcr Datcnbank and cvtl vcrwcndetc SuchbegrifTe) 

EPO-Interaal 



C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



Katcgoric^ 



Bczcichnung dcr VcrOfTcntHchang, sowcit crfordcrlich antcr Angabc dcr in Bctracht kommcndcn Teilc 



Bctr Anspmch Nr 



US 5 742 141 A (CZEKAJ ET AL) 
21. April 1998 (1998-04-21) 
Spalte 1 , Zeile 50 - Spalte 2 
Spalte 2 , Zeile 2 1 - Spalte 4 
Anspruche; Abbildvmgen 1,2 



US 4 735 274 A (GOOD ET AL) 
5 . April 1988 (1988-04-05) 
Spalte 1 , Zeile 39 - Spalte 
Spalte 2 , Zeile 4 2 - Spalte 
Anspruche; Abbildiingen 1,2 



Zeile 9 
Zeile 54; 



Zeile 28 
Zeile 60; 



DE 196 4 5 646 CI (DAIMLER-BENZ 
AKTIENGESELLSCHAFT, 70567 STUTTGART, DE) 
12, Februar 1998 (1998-02-12) 
Spalte 1 - Spalte 5 ; Anspruche 



1-3,5, 10 
4 

1-3,5, 10 
4 

6-9 



[T"j 



Wcitcrc VcrOffcntHchnngcn 
cntnchmcn 



sind dcr Fortsctznng von Fcld C zu 



El 



Sichc Anhang Patcntfamihc 



' Bcsondcre Katcgoncn von angcgcbcncn 
'A' Vcreffcntiichong, die den allgcmcincn 
abcr nicht aLs bowndcni bcdcntitain 



VcrOfFcntlichuTigcn 

Stand dcr Tcdinik dcfinicrt, 

anzuschcn ist 



"E" altcrcs DokumonL, das ]cdoch cuH am odcr nach dcm intcmationalcn 
Anmcldcdatam vcr5ffcntHcht wordcn iKt 

'L' VcrSffcntlichung, die gcctgnct ist, cincn Pnorilatsansprach zwcifclhaft cr-" 
schcincn zn iassen, odcr dmch die das Veroffcntlichungsdanim cincr 
andcrcn tm Recherche irbcfEcht gcnanntcn VcrOffcntlichnng bclcgt wcrdcn 
soil odcr die aos cincm andcrcn bcsondcrcn Orund angcgcbcn ist (wic 
ansgcfilhrt) 

'O * Vcreffcntlichtnig. die sich aof cine mundlichc Offcnbarmig, 

cine Bcnatzung, cine Aiii!Stclhnig odcr andcrc Mafinahmcn bcztcht 

'P' VcrOffcntlichnng. die vor dcm intcmationalcn Anmcldcdatom, abcr nach 
dcm bcanspTQchtcn P HjoraaLsdaltnn vcrOffcntlicht wordcn ist 



'T" Spaierc Vcrtffcntlichung, die nach dcm intcmationalcn Annicldcdatani 
Oder dcm Pirontalsdatuni vcrfiffcntlicht warden ist imd mit dcr 
Anmcldnng nicht kollidicrt, sondcm nor zam VcnttSndnts dot dcr 
Erfindung zugrandcHcgcndcn Trinzips odcr dcr ihr zugnmdclicgcndcn 
Thcoric angcgcbcn ist 

"X" VcrOffcntlichong von bcsondcrcr Bcdcotung, 
kann allcin aufgnmd dicscr VcrOffcntlichung 
crfindcrischcr Tatigkcit bcnihcnd bctrachtct wcrdcn 

'Y' VcrSfTcntlichnng van bcsondcrcr Bcdcurmig, die bcanspmchtc 
kann nicht als anf crfindcrischcr Tfltigkeit bcnihcnd bctrachtct 
wcrdcn, wcnn die VcFSffcntlichnng mit eincr odcr mchrcrcn andcrcn 
VcrttfTcntlichimgcn dicscr Katcgoric in Vcrbindimg gcbracht wird tmd 
dicsc Vcrbindimg ffir ehicn Fachmann nahclicgcnd ist 

'&' VcrtJffcntlichmig die Mitglicd dersclbcn Patcntfamihc ist 



die beanspTuchtc Erfindung 
nicht als ncn odcr auf 



Erfjndtmg 



Datum dcs Abschlusscs dcr intcmationalcn Recherche 



12. Dezember 2005 



Abscndcdalmn dcs intcmationalcn Rcchcrchcnbcrichts 



23. 12 200S 



Name and Postanschrift dcr Intcmationalcn Rcchcrchcnbchordc 

Enropaischcs Patcntamt, P B 5818 Patcntlaan 2 
NL- 2280 HVRi;SWi:k 

Tel (131-70) 340-2040, Tx 31651 cpo nU 
Fax (131-70) 340-3016 



Bc\7i'/.mSchtigtcr Bcdicnstctcr 



Tiedemami, D 



Fonnbiui PCT.ISA/ZIO (BIsa 3)(J8nier 2004) 



Seite 1 von 2 



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 



l||Mnationale3 Aktenzeichen 

W/EP2004/053174 



C^Fortsctzung) ALS WCSCNTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



Kategone* Bezeichnung der VerSfTentiichung, soweit eiforderlich unter Angabe der in Betiacht kommenden Teile 



Betr Anspiuch Nr 



DE 100 17 279 Al (ROBERT BOSCH GMBH) 
12. Oktober 2000 (2000-10-12) 
Spalte 2 , Zeile 13 - Spalte 8 , Zeile 43; 
Anspruche; Abbildungen 

US 4 931 930 A (SHYU ET AL) 
5 . Juni 1990 (1990-06-05) 

Spalte 1, Zeile 48 - Spalte 2, Zeile 2 
Spalte 2 , Zeile 22 - Spalte 5, Zeile 19 
Spalte 8 , Zeile 9 - Spalte 9 , Zeile 18; 
Anspruche; Abbildungen 1-6,8 



11-13 



14-17 



DE 101 36 410 Al (HONDA 6IKEN KOGYO K .K . , 
TOKIO/TOKYO) 21. Februar 2002 (2002-02-21) 
Absatz '0001! - Absatz '0198!; Anspruche; 
Abbildungen 
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Fonnblatt PCT/ISA/21 0 (Fonsetzung von B'^ 2)(Januar 2004) 



Seite 2 von 2 



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 



ternatjonaies Aktenzeichen 
PCT/EP2004/053174 



Feld n Bemerkungen zu den Anspruchen die sich als nicht recherchierbar erwiesen haben (Fortsetzung von Punkt 2 aiif Blan 1] 


GcmaB Ardkel 17(2)a) wurde aus fol^nden Griinden fiir bestinimte AnsprOche kein Recheichenbericht erstellt 
1 1 1 Anspniche Nr 

— ' well sie sich auf Gegenstande beziehen, zu deren Recherche die Behdide nicht verpflichtet ist, namlich 


2 


I I Ansprflche Nr 

wcil sie sich auf Teile do- intematioiialen Aumeldung beziehen, die den vorgeschriebenen Anforderungen so woiig entsprechen, 

dafi eins sinnvoUe Internationale Recherche nicht durchgef&hrt werden kann nSmlich 


3 


I I Ansprtche Nr 

weil es sich dabei um abhangige Anspruche handelt, die nicht entsprechend Satz 2 und 3 der Regel 6 4 a)abge£afit sind 


Feld lii Bemerkungen bei mangelnder Einheitlichkeit der Erfindung (Fortsetzung von Punkt 3 auf Blatt 1) 


Die intemadonale Recherchenbeh orde hat festgestellt, dafi diese intematioiiale Anmeldung mehrcre Eiflndungen enthalt 




siehe Zusatzblatt 


1 


1 1 Da der Anmelder alle eiforderlichen zusStzlichen Recherchengebuhien rechtzeitig entrichtet hat erstreckt sich dieser 
LXJ Internationale Recheichenbericht auf alle recherchieibaicn Ansprflche 


2 


1 1 Da fur alle recherchierbaren AnsprOche die Recherche ohne einen Arbeitsaufwand durchgefUhrt werden konnte, der eine 
1 1 zusatzliche Recheichengebuhr gerechtfertigt hatte, hat die Behdrde nicht zur Zahhmg einer solchen Gebuhr aufgefordert 


3 


1 Da der Anmelder nur einige der eiforderlichen zusatzlichen Recherchengebuhien rechtzeitig entrichtet hat, erstreckt sich dieser 
* — I intemationale Recheichenbeiicht nur auf die AnsprCiche fiir die Gdiuhren entrichtet worden sind, namlich auf die 
Anspruche Nr 


4 


1 1 Der Anmelder hat die erforderlichen zusatzlichen Recheichengebuhren nicht rechtzeitig entrichtet Der intemationale Recher-" 

chenbericht beschrSnkt sich daher auf die in den AnspiQchen zuerst erwahnte Erfindung diese ist in folgenden AnsprOchen er-> 

fafit 


Bemerkangen hinslchdich eines Widerspruchs j | Die zusStzlichen Gdiuhren wurden vom Anmelder unter Wideispnich gezahlt 

[ X [ Die Zahhing zusatzlicher Recherchengebuhien eifolgte ohne Widerspmch 



Foimblatt PCT/ISA/210 (Fortsetzung von Blatt 1 (2)) (Januar 2004) 



Internationales AktenzeichenPCT/E P2004 /053 174 



WEITERE ANGABEN PCT/ISA/ 210 



Die Internationale Recherchenbehorde hat f estgestellt , dass diese 
internationale Anmeldung mehrere (Gruppen von) Erfindungen enthalt, 
namlich: 

1. Anspruche: 1-5,10 

Einparkhilfe fur ein Fahrzeug 



2 . Anspruch: 6 

Lenkmomenten-Regel ungsmodul 



3 . Anspruch: ii 

Fahre re r kennungsmodul 



4 - Anspruch: 14 

liSngsdynami ksteuermodul 



5 . Anspruch: 18 



Fahrzeug mit Einparkhilfe, Lenkmomenten-Regel ungsmodul , 
Fahre rerkennungsmodul und Langsdynami kmodul 



INTERNATtONALER RECHERCHENBERICHT 

Angaben zu VeroffentI en die zur sefiwn Patentfamdie gehoren 


W/EP2004/053174 


Im Recherchecbericht 
angefDhrtes Patentdokument 


Datum der 
VerdfTentlichung 


Mtgl;ed(er) der 
Paten tfamilie 


Datum der 
Ver5ffentlichung 


US 5742141 A 


21-04-1998 


KEINE 






US 4735274 A 


05-04-1988 


KEINE 







DS 19645646 CI 12-02-1998 FR 2755418 Al 07-05-1998 

GB 2319007 A 13-05-1998 

IT 1295843 Bl 28-05-1999 

JP 10138940 A 26-05-1998 

US 6173221 Bl 09-01-2001 



0062139 A2 19-10-2000 

1103023 A2 30-05-2001 

2002541577 T 03-12-2002 

6370471 Bl 09-04-2002 



US 4931930 A 05-06-1990 DE 3813083 Al 02-11-1989 

FR 2630075 Al 20-10-1989 



DE 10136410 Al 21-02-2002 JP 2002036991 A 06-02-2002 

US 2002041239 Al 11-04-2002 



DE 10017279 Al 12-10-2000 WO 

EP 
JP 
US 
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